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n-is positif de transfert a haute pre c ision pour le depot d'une 
piece sur une palette immobilisee 

5 

L' invention se rapporte au transfert de pieces sur des palettes. 

Elle concerne plus particulierement un dispositif de transfert 
a haute precision pour le depot d'une piece sur une palette 
10 immobilisee. 

Un tel dispositif de transfert est destine plus particulierement 
a faire partie d'une installation pour la circulation de 
palettes porte-pieces se deplacant dans des modules par des 
15 moyens d'entrainement particuliers . De telles installations, que 
l'on appelle aussi "ateliers flexibles", comprennent des modules 
qui peuvent accueillir des postes de travail et/ou offrir des 
fonctions de circulation pure. Ainsi, une palette peut se 
deplacer entre differents postes de travail afin d'effectuer une 
succession d ' operations , par exemple d' assemblage et/ou 
d'usinage, sur les pieces que portent les palettes. 



II est necessaire, dans certains cas, de prevoir des moyens pour 
transferer une piece, avec une precision elevee, sur une palette 
25 immobilisee au niveau d'un poste de travail. 

Ceci peut etre le cas, notamment, lorsqu'il s'agit d' assembler 
une piece, par exemple un composant ou element d'un produit, sur 
un autre composant ou element de ce produit, qui est deja porte 
30 par la palette. 

La conception et la mise au point de tels dispositif s de 
transfert se heurtent a de nombreuses difficultes dans la 
pratique car il faut deposer la piece, avec une precision 
35 elevee, sur la palette, qui est elle-meme immobilisee en un 
emplacement determine d'un poste de travail. 

II est connu pour cela d'utiliser differents dispositif s de 
transfert qui viennent chercher la piece sur un distributeur , 
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par exemple un convoyeur, pour la deplacer etvenir ensuite la 
deposer sur la palette. 

Cependant, comme le distributeur et la palette se trouvent 
5 souvent a des endroits eloignes, et en plus a des niveaux 
verticaux differents, cela necessite la mise au point de 
dispositifs particulierement complexes. 

Les dispositifs de transfert connus n'ont pu fonctionner jusqu'a 
10 present qu'avec des installations dans lesquelles les palettes 
se deplacaient avec des vitesses et des accelerations relative- 
ment f aibles . 
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Mais, avec les progres de la robotique, les palettes se 
deplacent maintenant avec des vitesses elevees, typiquement de 
quelques metres par seconde, et egalement avec des accelerations 
elevees. Or, les dispositifs de transfert connus ne permettent 
pas de suivre de telles cadences. 



m 20 C'est en consequence l'un des buts de 1' invention de procurer 
un dispositif de transfert qui permet de deposer une piece, avec 
une precision elevee, sur une palette immobilisee. 

C'est encore un but de 1 ' invention de procurer un tel dispositif 
25 de transfert qui peut fonctionner avec des cadences elevees, 
compatibles avec des installations modernes de circulation de 
palettes porte-pieces , dans lesquelles les palettes se deplacent 
avec des vitesses et des accelerations elevees. 

30 C'est encore un but de 1' invention de procurer un tel dispositif 
de transfert qui peut facilement s ' integrer a une telle 
installation de circulation de palettes porte-pieces. 

L'invention propose a cet effet un dispositif de transfert d'au 
35 moins une piece a deposer sur une palette immobilisee, lequel 
comprend un transporteur equipS d'un pr#henseur et propre a 
saisir la piece sur un distributeur, a la deplacer et a la 
deposer dans un outil de positionnement , ainsi qu'un manipula- 
teur equipe d'une pince et propre a saisir la piece dans une 



position precise dans l'outil de positionnement , a la deplacer, 
et a la deposer dans une position precise dans un receptacle de 
positionnement porte par la palette. 

Ainsi, le transfert de la piece s'effectue par deux operations 
successives et coordonnees. La piece est d'abord transferee du 
distributee a l'outil de positionnement par le transporteur , 
puis est transferee de cet outil de positionnement a un 
receptacle de positionnement porte par la palette grace au 
manipulateur . 

La decomposition du transfert en deux mouvements successifs, 
effectues respectivement par deux moyens differents, permet de 
realiser un transfert plus rapide et plus precis de la piece que 
si ce transfert etait realise par un seul moyen de deplacement. 
De plus, ce transfert s'effectue de facon beaucoup plus rapxde 
du fait que les amplitudes respectives de deplacement du 
transporteur et du manipulateur sont plus limitees et affectees 
a des zones plus restreintes. 

De maniere avantageuse, le distributeur et l'outil de position- 
nement se situent a des niveaux verticaux voisins, tandxs que 
le receptacle de positionnement porte par la palette se sxtue 
a un niveau vertical en dessous du niveau vertical de l'outxl 
de positionnement. 

Ainsi, le transporteur realise un deplacement de la piece dans 
une zone sensiblement horizontal, tandis que le manipulateur 
effectue le deplacement de la piece dans une zone sensxblement 
verticale . 

Ceci permet d'utiliser un transporteur et un manipulateur ayant 
des structures differentes. 

Dans une forme de realisation de 1' invention, le transporteur 
comprend un mecanisme a mouvements croises propre a pxloter un 
chariot suivant deux directions horizontales mutuellement 
perpendiculaires, et le chariot porte un actionneur vertical qux 
supporte le prehenseur. 



Le prehenseur comprend avantageusement deux machoires mobiles 
susceptibles d'etre rapprochees l'une de 1' autre pour saisir la 
piece sur le distributeur et d'etre eloignees l'une de 1' autre 
pour la deposer dans l'outil de positionnement . Toutefois, il 
est possible de realiser le prehenseur par d'autres moyens, par 
exemple sous la forme d'une simple ventouse qui vient prendre 
la piece sans aucune precision. 

Dans une forme de realisation preferee de 1' invention, le 
manipulateur comprend un actionneur a deplacement vertical 
port ant une potence propre a pivoter suivant un interval le 
angulaire limite de valeur choisie, et la potence supporte la 
pince pour permettre a cette derniere d'etre deplacee par un 
mouvement combine de rotation horizontale et de translation 
verticale . 

Selon une autre caracteristique.de 1' invention, le manipulateur 
est relie a des moyens de commande operatoires pour effectuer 
la sequence d' operations suivante : amener la pince au-dessus 
de l'outil de positionnement, actionner la pince pour prelever 
la piece dans ledit outil de positionnement, faire pivoter la 
potence suivant ledit intervalle angulaire, deplacer la potence 
verticalement, sans modification de son orientation angulaire, 
pour amener la pince au-dessus du receptacle de positionnement 
porte par la palette, actionner la pince pour deposer la piece 
dans ledit receptacle de positionnement et ramener la pince au- 
dessus de l'outil de positionnement en vue d'une nouvelle 
sequence d ' operations . 

Avantageusement, la pince comprend deux machoires mobiles 
susceptibles d'etre rapprochees l'une de 1' autre pour saisir la 
piece dans l'outil de positionnement et d'etre eloignees l'une 
de 1' autre pour la deposer dans le receptacle de positionnement 
porte par la palette. 

Selon une autre caracteristique de 1' invention, le dispositif 
comprend des moyens de centrage propres a assurer un positionne- 
ment mutuel precis de la pince, d'une part avec l'outil de 



posit ionnement, et d' autre part avec le receptacle de posit ion- 
nement porte par la palette. 

Ces moyens de centrage comprennent avantageusement au moins deux 
broches males de centrage portees par la pince et propres a 
s' engager soit dans des trous correspondants de l'outil de 
positionnement, soit dans des trous correspondants du receptacle 
de positionnement porte par la palette. 

Pour faciliter le centrage, l'outil de positionnement est, de 
preference, monte flottant sur un support fixe par 
l'intermediaire de moyens Elastiques. 

De meme, le receptacle de positionnement est avantageusement 
monte flottant sur la palette par l'intermediaire de moyens 
elastiques. 

Ces moyens elastiques peuvent comprendre, par exemple, des pions 
ou des rondelles Elastiques. 

Sous un autre aspect, 1 ' invention concerne une installation pour 
la circulation de palettes porte-pieces, laquelle comprend un 
dispositif de transfert comme dEfini precedemment , agenc<§ pour 
deposer une piece sur une palette au niveau d'un poste de 
1 ' installation . 

Dans la description qui suit, faite a titre d' exemple, on se 
refere aux dessins annexes, sur lesquels : 

- la Figure 1 est une vue d' extremity d'une partie d'une 
installation de circulation de palettes porte-pieces, qui est 
munie d'un dispositif de transfert selon 1' invention ; 

- la Figure 2 est une vue de face de 1 ' installation ; 

- la Figure 3 est une representation schematique des mouvements 
operes par le dispositif de transfert de 1' invention ; 
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- la Figure 4 est une vue d'extremite de la pince du manipula- 
tes et de ses moyens de centrage ; 

- la Figure 5 montre la cooperation de la pince de la Figure 4 
5 avec l'outil de positionnement ; et 

- la Figure 6 montre la cooperation de la pince de la Figure 4 
avec le receptacle de positionnement. 

, , 10 On se refere maintenant con jointement aux Figures 1 et 2 pour 

O decrire une installation 10 de circulation de palettes porte- 

R pieces 12, laguelle installation est equipee d'un dispositif de 

ffj transfert 14 conforme a l'invention. 

tf%. 

m15 L' installation 10, dont seulement une partie est representee, 
peut etre de tout type connu. Dans l'exemple, elle comprend un 

5 bati forme d'au moins un cadre vertical 16 en structure mecano- 

O soudee, forme d'un profile horizontal inferieur 18, d'un profile 

intermediaire horizontal 20 et d'un profile superieur horizontal 

Hi 20 22, dont les extremites respectives sont fixees a deux montants 
verticaux 24 par 1 ' intermediaire de plaques de fixation 26 
(Figure 2). Chacune de ces plaques s'etend horizontalement , de 
part et d' autre d'un montant 24, pour permettre la fixation du 
cadre a un autre cadre voisin (non represents ) pour completer 
25 la structure de 1 ' installation. 

Dans l'exemple represents, 1 ' installation 10 comprend, de part 
et d'autre du cadre vertical 16, d'un c6te un caisson 28 de 
forme generale parallelepipedique qui supporte un module 30 et , 
30 de 1 'autre cote, un caisson 32 qui supporte un autre module 34 
( Figure 1 ) . 

Le module 30 definit une table horizontale et permet de faire 
circuler une palette, soit sur une voie principale VP proche du 
35 cadre 16, soit sur une voie secondaire VS (voie de derivation) 
plus eloignee du cadre 16. 
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La structure particuliere des modules 30 et 34 ne sera pas 
decrite en detail, car elles ne font pas directement partie de 
1 ' invention . 

5 Le module 30 permet a une palette 12 soit de circuler sur la 
voie principale VP suivant une direction perpendiculaire au plan 
de la Figure 1, soit d'emprunter une voie de derivation VS dans 
laquelle une palette peut etre immobilisee au niveau d'un poste 
36, par exemple d'un poste d ' assemblage , comme montre a la 
M 10 Figure 1 . 

J5SS 

f=r 

V Par contre, le module 34 off re uniquement une fonction de 

rll circulation pure, c'est-a-dire que la palette 12 se deplace 

% perpendiculairement au plan de la Figure 1. 

MS 

SI 15 

L On comprendra que 1 ' installation proprement dite est susceptible 

fyi de nombreuses variantes de realisation et qu'elle peut etre 

O adaptee et comporter differents types de modules pour permettre 

7i de deplacer des palettes sur les modules en s ' immobilisant au 

fO 20 niveau de postes d' assemblage et/ou d'usinage en lesquels la 

piece portee par la palette peut subir des operations particu- 

liSres, soit manuelles, soit automatiques . 

Dans 1' exemple, le poste 36 constitue un poste d' assemblage qui 
25 permet a une piece 38 (Figure 1) d'etre transferee depuis un 
distributeur 40 sur la palette 12, et en une position precise 
de cette derniere. 

Le distributeur 4 0 permet d ' approvisionner les pieces qui seront 
30 ensuite deposees sur les palettes 12 grace au dispositif de 
transfert 14. L ' approvisionnement des pieces s'effectue soit 
manuellement, soit de preference automatiquement . Le distribu- 
teur 40 peut, notamment, etre realist sous la forme d'un 
convoyeur qui amene les pieces, une par une, en un emplacement 
35 donne de 1 ' installation, 1 ' approvisionnement de la piece n'etant 
pas forcement dans une position rigoureuse. 
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Lorsqu'on parle ici d'une piece, il faut comprendre que le 
dispositif de transfert 14 peut transferer une ou plusieurs 
pieces en meme temps pour augmenter les cadences de production. 

5 un tel dispositif de transfert trouve en particulier un interet 
lorsqu'il s'agit d' assembler une piece, par exemple un composant 
d'un produit, qui est approvisionne par le distributeur 40, sur 
une autre piece, par exemple un autre composant du meme produit, 
qui se trouve deja positionne de facon precise sur la palette 

u 10 12 ' 

Q 

H on comprendra que le dispositif doit permettre de transferer et 

m deposer ce premier composant dans une position extremement 

«1 precise pour qu'il puisse s' assembler sur le composant deja 

r[ 15 present sur la palette. 



ni 

ill. 
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Le dispositif de 1' invention repond a de telles exigences et 
permet de deposer la piece 38 de maniere extremement precise, 
et cela avec des cadences rapides, compatibles avec les 
installations modernes, dans lesquelles les palettes se 
deplacent a des vitesses de plus en plus elevees. 

On decrira maintenant la structure du dispositif de transfert 
14 en reference aux Figures 1, 2 et 3. 



Le dispositif 14 comprend un transporter 42 comprenant un 
mecanisme a mouvements croises constitue d'une traverse 
horizontale 44, formant un pont mobile, se deplacant le long du 
profile superieur 22 et le long d'un profile 45 qui s ' etend 
30 parallelement au profile superieur 22. 

La traverse 44 peut ainsi se deplacer parallelement aux profiles 
22 et 45, dans un sens ou dans 1' autre, comme represents par la 
double fleche Fl sur la Figure 2. 



La traverse 44 porte elle-meme un chariot 46 qui peut se 
deplacer horizontalement le long de la traverse 44, dans un sens 
ou dans 1' autre, comme montre par la double fleche F2 sur la 
Figure 1 . 



Ainsi, le transporteur 4 2 permet de piloter le chariot 46 
suivant deux directions horizontales mutuellement perpendiculai- 
res, come represents par les f leches Fl et F2 . Le chariot 46 
porte un actionneur vertical 48, par exemple un verin pneuma- 
tique, qui supporte ici deux prehenseurs 50, dont chacun 
comprend deux machoires mobiles 52 susceptibles d'etre rappro- 
chees l'une de 1' autre pour saisir une piece 38 sur le distribu- 
teur 40 et ensuite d'etre eloignees l'une de 1 ' autre pour 
deposer la piece 38. 

En variante, chacun des prehenseurs pourrait etre realise d'une 
autre maniere, en particulier sous la forme d'une simple 
ventouse qui prend la piece sans aucune precision, le but de 
1' invention etant egalement de permettre 1 ' alimentation de 
pieces pour les deposer sur une palette avec une grande 
precision grace a des moyens de centrage qui seront decrits plus 
loin . 

La piece 38 est ici deposee sur un outil de positionnement 
intermediate 54, formant berceau de reception de la piece, et 
portee sur un support fixe 56 realise ici sous la forme d'une 
console horizontale en porte-a-faux portee a l'extremite 
superieure d'un support vertical 58, lequel est situe au droit 
du poste d'assemblage 36. Ce support vertical 58 s ' etend 
respectivement au-dessus et au-dessous du module 30. On notera 
que le distributeur 40 et 1 'outil de positionnement 54 se 
situent a des niveaux verticaux respectifs Nl et N2 voisins, 
tandis que la palette se situe a un niveau vertical N3 en 
dessous du niveau N2 de 1' outil de positionnement 54 (Figure 3). 

Le transporteur 42 est pilote par des moyens de commande 
appropries, de structure en soi connue, pour saisir une piece 
38 sur le distributeur 40 et la deposer ensuite dans 1 'outil de 
positionnement 54, et cela dans une position qui n'est pas 
rigoureusement precise. 

Le dispositif de transfert 14 comprend, en outre, un manipula- 
teur 60 equipe d'une pince 62 propre a saisir la piece 38 dans 
position precise sur 1' outil de positionnement 54, a la 
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deplacer et a la deposer dans une position precise dans un 
receptacle de pos itionnement 64 porte par la palette 12. 

Le manipulates 60 comprend un actionneur 66 a deplacement 
vertical, par exemple du type a colonne, lequel porte une 
potence 68, realisee sous la forme d'un bras en porte-a-f aux, 
dont une premiere extremite est portee par 1 ' actionneur 66, et 
dont une extremite est portee par 1' actionneur 60 et dont une 
autre extremite porte la pince 62. La potence 68 est propre a 
pivoter suivant un intervalle angulaire limite de valeur choisie 
qui, dans 1' exemple, correspond a 180' ; tandis que 1' actionneur 
66 a deplacement vertical permet de deplacer verticalement la 
potence entre une position haute et une position basse. 

La pince 62 du manipulates comprend deux mSchoires mobiles 70 
(Figure 4) susceptibles d'etre rapprochees l'une de 1' autre pour 
saisir la piece 38 dans l'outil de positionnement 54 et d'etre 
eloignees l'une de 1' autre pour deposer la piece dans le 
receptacle de positionnement 64 porte par la palette. Le 
manipulateur 60 est relie a des moyens de commande qui permet- 
tent d'effectuer la sequence d' operations suivante. 

La pince 62 est d'abord amenee au-dessus de l'outil de position- 
nement 54, puis elle est actionnee pour prelever une piece 38 
dans l'outil de positionnement. Ensuite, on fait pivoter la 
potence d'un intervalle angulaire donne, ici de 180*, par 
rotation dans un plan horizontal. Ensuite, la potence est 
deplacee verticalement, de la position haute a la position 
basse, par l'actionneur 66, ce qui permet d'amener la pince 62 
(qui maintient la piece 38) au-dessus du receptacle de position- 
nement 64 que porte la palette. Ensuite, on actionne la pince 
62 pour eloigner ses machoires 70 et deposer la piece dans le 
receptacle de positionnement. Ces moyens permettent ensuite de 
ramener la pince au-dessus de l'outil de positionnement 54 en 
vue d'une nouvelle sequence d ' operations . 

Les sequences d' operations precedentes sont schematises sur la 
Figure 3 ou l'on voit que le transfert de la piece 38 s'effectue 
en deux phases successives et coordonnees entre elles, la 
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premiere phase s'effectuant essentiellement horizontalement par 
le transporteur 42 a mouvements croises, et la deuxieme phase 
s'effectuant par le manipulates 60, par combinaison d'un 
mouvement de rotation horizontal et d'une translation verti- 
cale . 

Ces deux moyens permettent de deplacer les pieces a vitesse 
elevee. Pendant que le manipulateur deplace la piece de l'outil 
de positionnement 54 vers le receptacle de positionnement 64, 
le transporteur 44 revient a sa position initiale pour ramener 
le prehenseur 50 au-dessus du distributeur 40 pour venir 
prelever une autre piece 38. 

Une caracteristique importante de 1' invention reside dans le 
fait que des moyens de centrage sont prevus pour assurer un 
positionnement precis de la pince 62, d'une part avec l'outil 
de positionnement 54, et d' autre part avec le receptacle de 
positionnement 64. 

Comme on peut le voir sur la Figure 4, la pince 62 comprend des 
broches males de centrage 7 2 portees par la pince et propres a 
cooperer, soit avec l'outil de positionnement 54 (Figure 5), 
soit avec le receptacle de positionnement 64 (Figure 6). 

L'outil de positionnement 54 comprend un socle 74 formant 
berceau de reception de la piece dans lequel sont amenages des 
trous 76 pour recevoir les broches 72 de la pince, lorsque cette 
derniere est rapprochee de l'outil de positionnement 54. Les 
broches 72 ont une extremite conique ou arrondie, tandis que les 
trous 76 sont cylindriques et debouchent vers l'exterieur. lis 
sont avantageusement evases vers l'exterieur pour faciliter 
davantage 1 ' introduction des broches 72. 

Par ailleurs, pour faciliter cette introduction, le socle 74 de 
l'outil de positionnement est monte flottant sur le support fixe 
56 par 1 ' intermediate de moyens elastiques constitues ici de 
pions ou rondelles elastiques. 
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De facon correspondante, le receptacle de positionnement 64 
comprend un socle 80 formant berceau de reception de la piece 
et adapte a la forme de celle-ci. Dans le socle 80, sont 
amenages des trous 82, de forme evasee, destines a faciliter 
1'introduction des broches 72 lorsque la pince 62 est rapprochee 
du receptacle de positionnement 64. 

Comme precedemment , le socle 80 est fixe a la palette 12 par des 
moyens elastiques 84 qui comprennent aussi des pions ou 
rondelles elastiques. Le dispositif de transfert de 1' invention 
est susceptible de nombreuses variantes de realisation, 
notamment en ce qui concerne la structure du transporteur et 
celle du manipulateur . 

Ce dispositif peut equiper differents types d ' installations de 
circulation de palettes porte-pieces , dans lesquelles les 
palettes sont deplacees a 1' inter ieur d'un module, et d'un 
module a un autre, soit par des moyens d ' entrainement equipant 
les modules, soit par des moyens de motorisation propres de la 
palette . 
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Revendications 
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15 



25 



30 



1. Dispositif de transfert d'au moins une piece a deposer sur 
une palette immobilis#e, 



caracterise en ce qu'il comprend un transporteur (42) equipe 
d'un prehenseur (50) et propre a saisir la piece (38) sur un 
distributeur (40), a la deplacer et a la deposer dans un outil 
de positionnement (54), ainsi qu'un manipulateur (60) equipe 
d'une pince (62) et propre a saisir la piece dans une position 
precise dans I'outil de positionnement (54), a la deplacer, et 
a la deposer dans une position precise dans un receptacle de 
positionnement (64) ports par la palette (12). 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que 
le distributeur (40) et I'outil de positionnement (54) se 
situent a des niveaux verticaux (Nl, N2) voisins, tandis que le 
receptacle de positionnement (64) porte par la palette se situe 
a un niveau vertical (N3) en dessous du niveau vertical (N2) de 

20 I'outil de positionnement (54). 

3. Dispositif selon l'une des revendications 1 et 2 , caracterise 
en ce que le transporteur (42) comprend un mecanisme a mouve- 
ments croises (22, 45, 44) propre a piloter un chariot (46) 
suivant deux directions horizontals (Fl, F2 ) mutuellement 
perpendiculaires, et en ce que le chariot (46) porte un 
actionneur vertical (48) qui supporte le prehenseur (50). 



4. Dispositif selon l'une des revendications 1 a 3, caracterise 
en ce que le prehenseur (50) comprend deux machoires mobiles 
(52) susceptibles d'etre rapprochees l'une de l'autre pour 
saisir la piece (38) sur le distributeur (40) et d'etre 
eloignees l'une de l'autre pour la deposer dans I'outil de 
positionnement ( 64 ) . 
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5. Dispositif selon 1'une des revendications 1 a 4, 
en ce que le manipulateur (60) comprend un actronneur (66) a 
d6p lacement vertical portant one potence (68, propre a p.voter 
sulvant un intervene angulaire limite de valeur chorsre, et en 
ce que la potence ,68, supporte la pince (62, pour permettre a 
cette derniere d'etre deplacSe par un mouvement combine de 
rotation horisontale et de translation verticale. 

6 . DiS positif selon la revendication 5, caracterise en ce que 
le manipulateur ,60, est relie a des moyens de commands 
operatoires pour effectuer la sequence d-operatrons survantes 
Zener la pince ,62, au-dessus de 1'outil de PO""—^ 
,54,. actionner la pince ,62, pour prelever la prece ,38, dans 
1'outil de positionnement ,54). faire pivoter la potence 68 
suivant ledit intervene angulaire, deplacer la potence ,68, 
verticalement, sans modification de son orientation angulai , 
pour amener la pince (62, au-dessus du receptacle de P-™- 
Lnt (64, porte par la palette, actionner la pxnce ,62, pour 
dS poser la piece dans ledit receptacle de posrtronnement 64 
et ramener la pince au-dessus de 1-outil de posrtxonnement (54, 
en vue d'une nouvelle sequence d- operations. 

7. Dispositif selon 1'une des revendications 5 et 6, «««^ S « 
en ce que ledit intervene angulaire limite correspond a 180 . 

8. Bispositif selon 1'une des revendications 5 a 7, «««^s* 
en ce que la pince (62) comprend deux machorres mobiles (70) 
SUS ce P tibles d'etre rapprochees 1'une de 1 - autre pour 

piece (38) dans 1'outil de positionnement <54, et d etre 
Tloignees 1'une de 1' autre pour la deposer dans le receptacle 
de positionnement (64) porta par la palette (12). 

9 Dispositif selon 1'une des revendications 5 a 8, caracterise 
In ce qu'il comprend des moyens de centrage ,72, 76, 82, propres 
» assurer un positionnement mutuel precis de la prnce (62), 
Me part avec 1'outil de positionnement ,54). et d'autrepart 
avec le receptacle de positionnement (64, port* par la palette. 
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10. Dispose selon la revendication 9, caracterise en ce que 
les moyens de centrage comprennent au moins deux broches males 
de centrage (72) portees par la pince ,62, et propres , 
s . engager soit dans des trous correspondants ,7 6, de l-outx de 
positionnement (54), soit dans des trous correspondents ,82) du 
receptacle de positionnement (64) porte par la palette. 

11. Dispositif selon la revendication 10, caracterise en ce que 
1-outil de positionnement (54, est monte flottant sur un support 
fixe (56) par 1 • intermediate de moyens filastiques (78). 

!2. Dispositif selon la revendication 10, caracterise en ce que 
le receptacle de positionnement (64, est monte flottant sur la 
palette (12, par 1 ■ intermediate de moyens elastiques (84). 

13. Dispositif selon 1'une des revendications 11 et 12 
caracterise en ce que lesdits moyens Slastrques (78, 84) 
comprennent des pions ou rondelles elastiques. 

14. installation pour la circulation de palettes porte-pieces 
oaracterisee en ce qu-elle comprend un dispositif de transfert 
( 14, selon 1-une des revendications 1 a 13, agence pour deposer 
une piece ,38, sur une palette ,12, inunobilisee au nrveau d un 
poste ,36, de 1 - installation. 
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un dispositif (14, pour le transfert d'au moins una pifcce (38, 
» deposer sur una palette immobilisee (12, comprend un transpor- 
ter (42) equip* d-un prehenseur (50) at propra a sarsrr la 
piece (38) sur un distributeur (40), a la deplacer at a la 
dePoser dans un outil de positionnement (54,, arnsr ou-un 
manipulateur (60) equipe d-une pinoe (62, et propra a sarsrr la 
piece dans une position precise dans 1'outil de posrtronnement 
(54,, a la deplacer et a la deposer dans une position precise 
dans un receptacle de positionnement (64, porta par la palette 

(12, . 



(Figure 1) 



